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Fahrzeugdatenbussystem mit Qrtunqsmitteln 



Die Erfindung bezieht sich auf ein Fahrzeugdatenbussystem mit 
Ortungsmitteln, die eine Ortungsrecheneinheit und eine Ortungs- 
sensorik aufweisen, die wenigstens einen GPS (Global Positioning 

ystem) -Empf anger mit zugehoriger GPS-Antenne sowie Gyrodatener- 
f assungsmittel beinhaltet, sowie mit einem Datenbus, iiber den 
mehrere angeschlossene Busteilnehmer miteinander in Dateniiber- 
tragungsverbindung stehen . 

In Automobilen finden haufig Ortungsmittel Verwendung, die auf 
GPS-Basis arbeiten, bei Bedarf unterstiitzt von weiteren Positi- 
ons-/Lagebestimmungsmitteln zur Koppelnavigation, die insbeson- 
dere ein Gyroskop und ein Odometer umfassen konnen. Auiierdem 
sind haufig iiber einen Datenbus, der Teil eines ganzen Datenbus- 
netzwerks sein kann, mehrere f ahrzeugseitige Komponenten, nach- 
folgend Busteilnehmer genannt , miteinander verbunden, bei denen 
s sich herkommlicherweise primar urn Steuergerate zur Erfiillung 
okaler f ahr zeugseitiger Steuerungsf unktionen handelt. In jiinge- 
rer Zeit gewinnen als derartige Fahrzeugdatenbusteilnehmer auch 
Telematikdiensteinheiten an Bedeutung, die einerseits iiber den 
Fahrzeugdatenbus mit der "Fahrzeugwelt" und andererseits iiber 
einen oder mehrere drahtlose Ubertragungskanale mit fahrzeugex- 
ternen, entfernten Stationen in Kommunikationsverbindung stehen, 
z-B. zur Erfiillung von Funktionen wie Notruf, Diebstahlverf ol~ 
gung, Verkehrslagedatengewinnung durch Stichprobenf ahr zeuge etc. 

In fruheren Automobilen dieser Art bildeten die Ortungsmittel 
einerseits und der Datenbus mit angeschlossenen Fahr zeugsteuer- 
geraten andererseits voneinander getrennte Fahrzeugteilsysteme, 
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von denen haufig auch nur eines von beiden realisiert war. Die 
Ortungsmittel ihrerseits bestanden haufig aus relativ vielen 
Einzelkomponenten. So of f enbart" die Patentschrif t US 5.644.317 
ein automatisches Fahrzeuglokalisierungssystem, bei dem im Fahr- 
zeug eine Ortungssensorik aus mehreren einzelnen Sensoreinheiten 
und eine Ortungsrecheneinheit vorgesehen sind, der die Ausgangs- 
signale der verschiedenen Ortungssensoreinheiten zugefuhrt sind. 
Die Ortungsrecheneinheit gibt die von ihr gewonnenen Daten uber 
die Fahrzeugposition und Fahrzeuglage uber einen drahtlosen Kom- 
munikationskanal an eine externe Einheit zur Presentation der 
ubertragenen Positions-/Lagedaten ab. 

in in der Patentschrif t US 5.740.049 offenbartes Fahr zeugposi- 
tionsbestimmungssystem ermittelt anhand der Ausgangssignale ei- 
nes Fahrzeuggeschwindigkeitssensors und eines Gyroskops eine er- 
ste vorlaufige Positionsinf ormation, korrigiert diese durch Ab- 
leiten einer zweiten vorlaufigen Positionsinf ormation durch 
Abgleich mit abgespeicherten Wegstreckendaten und gewinnt eine 
dritte vorlaufige Positionsinf ormation aus dem Ausgangssignal 
eines GPS-Empf angers . Durch Auswerten bzw. Abgleich der ver- 
schiedenen vorlaufigen Positionsinf ormationen wird eine endgiil- 
tige Fahrzeugposition bestimmt und in einer Stralienkartenansicht 
auf einem Bildschirm angezeigt. 



ftmals sind die Ortungsmittel integrierter Bestandteil einer 
Fahrzeugnavigationseinheit oder dieser mit dem alleinigen Zweck 
vorgeschaltet, die fur die Navigation notwendigen Daten uber die 
Position und Lage, d.h. Orientierung, des Fahrzeugs im Raum zu 
lief ern und/ oder die ermittelte Position bzw. Lage des Fahrzeuqs 
optisch anzuzeigen, siehe z.B. die Of f enlegungsschrif ten EP 0 
675 341 Al und WO 98/36288 Al . 



In der Of f enlegungsschrif t WO 98/10246 Al ist ein Gerat zur Auf- 
nahme geographischer Daten off enbart, das je nach Auslegung als 
portables Gerat oder zum Einbau z.B. in ein Fahrzeug bestimmt 
sein kann und neben Positionsbestimmungsmitteln zusatzlich Kame- 
ras zur Aufnahme von Bildern aufweist. Eine Rechnereinheit emp- 
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fangt die von den Positionsbestimmungsmitteln und den Kameras 
abgegebenen Daten und wertet diese dahingehend aus, daft die 
Richtung des Bildes relativ zum Gerat oder die geographischen 
Daten fur ein mit den Kameras erfafttes Objekt ermittelt werden. 
Das Gerat kann liber einen drahtlosen Kommunikationskanal mit ei- 
ner entfernten Station, z.B. einem dortigen Zentralrechner, in 
Kommunikationsverbindung stehen . 

Der Erfindung liegt als technisches Problem die Bereitstellung 
eines Fahrzeugdatenbussystems der eingangs genannten Art zugrun- 
de, das eine komfortable und vergleichsweise flexibel einsetzba- 
^P^j^^re und gut standardisierbare Ortungsf unktionalitat aufweist. 

Die Erfindung lost dieses Problem durch die Bereitstellung eines 
Fahrzeugdatenbussystems mit den Merkmalen des Anspruchs 1. Bei 
diesem beinhalten die Ortungsmittel charakteristischerweise ein 
in spezieller Weise als einer der an den Datenbus angekoppelten 
Busteilnehmer ausgebildetes Ortungsmodul, in welchem die zur 
Fahrzeugortung verwendeten Komponenten weitestgehend in einer 
Baueinheit integriert enthalten sind, wobei die zugehorige Or- 
tungssensorik mindestens teilweise in das Ortungsmodul inte- 
griert und im iibrigen an den Datenbus angekoppelt ist, so daft 
das Ortungsmodul die benotigten Ortungssensordaten wenigstens 

^^^teilweise intern gewinnt und im iibrigen iiber den Datenbus emp- 
'j jjM f anqt: ' Speziell sind im Ortungsmodul eine Ortungsrecheneinheit , 
welche die rechnerische Positionsbestimmung vornimmt, und ein 
GPS-Empf anger enthalten. Des weiteren weist es ein Gyroskop oder 
Mittel zum Empfangen entsprechender Gyrodaten iiber den Datenbus 

von einem Fahrdynamik-/ Radschlupf regelsystem auf, wenn letzteres 

eine entsprechende Gyrodatengewinnungssensorik umfaftt, wie dies 
z.B. bei einigen herkommlichen Fahrdynamikregelsystemen der Fall 
ist . 

Durch die modulartige Zusammenf assung und die Datenbusanbindung 
der Ortungsmittel sind diese in einer standardisierten Form fur 
unterschiedliche Fahrzeuge und in unterschiedlichen Landern ohne 
groftere Anpassungsmafinahmen einsetzbar und stellen in flexibler 
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Weise bedarf sgerecht entsprechende Ortungsinf ormationen auf dem 
Datenbus zur Verfugung, von wo sie von anderen f ahrzeugseitigen 
Busteilnehmern abgerufen werdeii konnen. Die zur Verfugung ge- 
stellten Ortungsinf ormationen umfassen dabei insbesondere Fahr- 
zeugpositionsdaten, Fahrtrichtungswinkeldaten, Fahrgeschwindig- 
keitsdaten und Hohenlagedaten, d.h. Daten uber die momentane H6- 
henlage des Fahrzeugs uber dem Meeresspiegel (NN) . Vorzugsweise 
wird zu den Positionsdaten eine Ortungsgenauigkeitsklassif ikati- 
on (Ortungsgute) in Form einer Kennzahl angegeben, die die Unsi- 
cherheit der berechneten Positionsdaten angibt. Zur Ermittlung 
dieser Ortungsinf ormationen verwendet das Ortungsmodul neben den 
pyrodaten und den GPS-Daten zusatzlich Raddrehzahldaten und Da- 
en dariiber, ob das Fahrzeug momentan vorwarts oder ruckwarts 
fahrt, d.h. Vorwarts/Ruckwarts-Fahrtrichtungsdaten, die es aus 
dem Datenbus entnimmt . Die Ortungsinf ormationen konnen insbeson- 
dere fur von solchen Inf ormationen Gebrauch machenden Fahrzeug- 
steuergeraten verschiedener f ahrzeugbezogener Funktionalitaten, 
wie Fahrdynamikregelung, Antiblockierregelung, Antriebsschlupf - 
regelung, Motorsteuerung und Getriebesteuerung, von Anzei- 
geinstrumenten, wie einem Kombiinstrument oder einer speziellen 
Komf ortinf ormationsanzeige, aber auch von Kommunikationseinhei- 
ten verwendet werden, die uber den Datenbus mit f ahrzeugseitigen 
Komponenten und uber einen drahtlosen Kommunikationskanal mit 
entfernten, f ahrzeugexternen Komponenten kommunizieren . 



Bei einem nach Anspruch 2 weitergebildeten Fahrzeugdatenbussy- 
stem ist in der das Ortungsmodul darstellenden Baueinheit zu- 
satzlich eine integrierte GPS-Antenne enthalten, so daft das An- 

bringen einer separaten GPS-Antenne am Fahrzeug und das An- 

schlieften derselben an das Ortungsmodul entfallt. 

Bei einem nach Anspruch 3 weitergebildeten Fahr zeugdatenbussy- 
stem ist eine Navigationseinheit als ein weiterer Busteilnehmer 
vorgesehen, welche die Positionsdaten vom Ortungsmodul empfangt. 
Durch einen herkommlichen Map-Matching-Prozess, in welchem diese 
Positionsdaten mit abgespeicherten Wegenet zdaten verglichen wer- 
den, gewinnt sie eine verbesserte Positionsinf ormation mit einer 
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neuen Ortungsgenauigkeitklassif ikation (Ortungsgute) . Charakte- 
ristischerweise koppelt die Navigationseinheit die entsprechen- 
den Positionskorrekturdaten uber den Datenbus zum Ortungsmodul 
zuruck, das selbige fur einen genauigkeitsverbessernden Korrek- 
turabgleich verwenden kann. 

Bei einem nach Anspruch 4 weitergebildeten Fahrzeugdatenbussy- 
stem sind eine oder mehrere Telematikdiensteinheiten als weitere 
Busteilnehmer vorgesehen, welche die vom Ortungsmodul gewonnenen 
Ortungsdaten nutzen, beispielsweise fur eine Notruf f unktion, zur 
Diebstahlverf olgung und/oder zur Verkehrslagebstimmung mit 
^PX^mStichprobenf ahrzeugen (sogenannte Floating-Car-Data-Methode) . 

Bei einem nach Anspruch 5 weitergebildeten Fahrzeugdatenbussy- 
stem ist eine Motor- und/oder eine Getriebesteuerungseinheit als 
jeweiliger weiterer Busteilnehmer vorgesehen. Die Motor- bzw. 
die Getriebesteuerungseinheit nutzt die Datenbusanbindung unter 
anderem dazu, die vom Ortungsmodul bereitgestellten Hohenlageda- 
ten einzulesen. Dadurch kann auf einen herkommlicherweise in mo- 
dernen derartigen Einheiten vorhandenen Hohensensor verzichtet 
werden . 

Bei einem nach Anspruch 6 weitergebildeten Fahrzeugdatenbussy- 
^j^^^^stem ist das Ortungsmodul Teil eines weiteren Busteilnehmer s , 

wobei die Ortungsrecheneinheit von diesem Busteilnehmer fur zu- 
^^^^satzliche Aufgaben verwendet wird. 

Vorteilhafte Ausf uhrungsf ormen der Erfindung sind in den Zeich- 

nungen dargestellt und werden nachfolgend beschrieben. Hierbei 

zeigen : 

Fig. 1 eine schematische, teilweise Darstellung eines Fahr- 
zeugdatenbussystems mit Ortungsmodul mit integriertem 
Gyroskop und externer GPS-Antenne, 
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Fig. 2 eine Ansicht entspechend Fig. 1, jecioch fur ein modifi- 
ziertes Datenbussystem mit zusatzlicher Navigationsein- 
heit, 

Fig. 3 eine Ansicht entspechend Fig. 2, jedoch fur ein modifi- 
ziertes Datenbussystem mit gyroskopf reiem, busseitige 
Gyrodaten empfangendem Ortungsmodul und 

Fig. 4 eine Ansicht entsprechend Fig. 2, jedoch fur ein modi- 
fiziertes Datenbussystem mit in das Ortungsmodul inte- 
grierter GPS-Antenne. 

^^^Das in Fig. 1 nur mit seinen hier speziell interessierenden Kom- 
ponenten dargestellte Fahrzeugdatenbussystem beinhaltet einen 
Datenbus 1, an den mehrere Busteilnehmer angeschlossen sind, von 
denen ein Ortungsmodul 2 und ein Telematikdiensteblock 3 expli- 
zit gezeigt sind, in welchem vereinf achend eine oder mehrere Te- 
lematikdiensteinheiten fur entsprechende Funktionalitaten zusam- 
mengefalit sind, wie z.B. fur Notruf, Diebstahlverf olgung und 
Stichprobenf ahrzeug-Verkehrslageerf assung. Das als ein einheit- 
lich einbaubares Bauteil realisierte Ortungsmodul 2 enthalt in 
diesem Beispiel eine Ortungsrecheneinheit 2a, einen GPS-Empfan- 
ger 2b und ein Gyroskop 2c in integrierter Form. 

KH»An den GPS-Empf anger 2b ist eine externe, an geeigneter Stelle 
^^am Fahrzeug angebrachte GPS-Antenne 4 angeschlossen. Das Or- 
tungsmodul 2 ist liber eine entsprechende Busschnittstelle in den 
Datenbus 1 eingekoppelt und liest von diesem Raddrehzahldaten 
sowie Vorwarts/Ruckwarts-Fahrtrichtungsdaten ein. Die Raddreh- 
zahldaten konnen beispielsweise in Form von Drehzahlf iihlerimpul- 
sen pro Zeiteinheit durch ein Fahrdynamik-/Radschlupf regelsystem 
geliefert werden, das diese Daten auch zur eigenen Nutzung ge- 
winnt, wie an sich bekannt. Dabei kann es sich bei dem Fahrdyna- 
mik-/Radschlupf regelsystem z.B. urn ein Antiblockiersystem (ABS) 
oder ein von der Anmelderin unter der Abkurzung ESP (elektroni- 
sches Stabilitatsprogramm) verwendetes Fahrdynamikregel system 
handeln. Die Vorwarts/Ruckwarts-Fahrtrichtungsdaten geben an, ob 
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das Fahrzeug momentan vorwarts oder riickwarts fahrt, und konnen 
z.B. aus Ruckwartsgang-Erkennungsmitteln stammen, die feststel- 
len, ob der Riickwartsgang eingelegt ist oder nicht. 

Soweit das Ortungsmodul 2 die zur Ortung benotigten Daten nicht 
dem Datenbus 1 entnimmt, werden sie durch die integrierten Or- 
tungssensoreinheiten geliefert, speziell GPS-Daten des GPS- 
Empf angers 2b und Gyrodaten des Gyroskops 2c. Die Ortungsrechen- 
einheit 2a fuhrt dann den eigentlichen rechnerischen Ortungspro- 
zefi durch, wobei der Begriff "Ortung" vorliegend in einem weiten 
Sinn dahingehend zu verstehen ist, dali davon sowohl die Bestim- 
^^^^^mung der Fahrzeugposition als auch von dessen Hohenlage und Ori- 
mwJWBntierung im Raum umfaiit sind. Dementsprechend ermittelt die Or- 
tungsrecheneinheit 2a Fahr zeugpositionsdaten mit deren Ortungs- 
genauigkeitsklassif ikation (Ortungsgiite ) , 

Fahrtrichtungswinkeldaten, Fahrgeschwindigkeitsdaten und Hohen- 
lagedaten, welche die momentane Hohe des Fahrzeugs iiber Meeres- 
spiegel (NN) angeben. Des weiteren sind Zeitbestimmungsmittel in 
der Ortungsrecheneinheit 2a enthalten, die eine hochgenaue Zeit- 
angabe entspechend einer Funkuhr realisieren, wobei weltweit die 
im jeweiligen Land gultige Uhrzeit angegeben wird, z.B. gemafi 
GMT- oder UTC-Standard, ohne dali hierfiir vom Benutzer kompli- 
zierte Meniieinstellungen vorgenommen werden miissen. Die Fahrt- 
A^^richtungswinkeldaten enthalten neben eigentlichen Winkelinf orma- 
^»V l J«tionen auch Offset-, Drift- und Skalierungsf aktor-Inf ormationen . 

Die Ortungsrecheneinheit 2a gibt diese ermittelten, aufbereite- 
ten Ortungsdaten auf den Datenbus 1, wo sie den iibrigen Busteil- 
nehmern zur Verfugung stehen, z.B. den Telematikdiensteinheiten 
3 und/oder nicht explizit gezeigten, an den Datenbus 1 ange- 
schlossenen Fahr zeugsteuergeraten, wie Motor- und/oder Getriebe- 
steuereinheit . Eine angeschlossene Motor- bzw. Getriebesteuer- 
einheit kann insbesondere die vom Ortungsmodul 2 auf dem Daten- 
bus 1 bereitgestellten Hohenlageinf ormationen ubernehmen und 
benotigt auf diese Weise keinen eigenen Hohensensor. Beim Neu- 
start wird zweckmafiigerweise der jeweils zuletzt beim Abstellen 
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des Fahrzeugs vorliegende Hohenwert verwendet, bis wieder aktu- 
elle Hohenlagedaten vorliegen. 

Wie aus den obigen Erlauterungen erkennbar, leistet das Ortungs- 
modul 2 einen Ortungsprozeli unter Verwendung mehrerer paralleler 
Eingangsinf ormationen, und zwar den intern gewonnenen GPS-Daten, 
den intern gewonnenen Gyrodaten und den uber den Datenbus 1 emp- 
fangenen Raddrehzahldaten, mit deren Hilfe das Ortungsmodul 2 
auch eine Odometerf unktion erfullt. 

Das in Fig. 2 wiederum lediglich mit seinen hier speziell inter- 
^KS^^kessierenden Komponenten dargestellte Fahrzeugdatenbussystem ent- 
WP/Wspricht im wesentlichen demjenigen von Fig. 1, wobei insoweit 

uber e ins timmende Bezugszeichen fur funktionell gleiche Elemente 
verwendet sind, mit der Ausnahme, daS das System von Fig. 2 eine 
Navigationseinheit 5 als einen weiteren Busteilnehmer enthalt . 
Die Navigationseinheit 5 empfangt uber den Datenbus 1 die vom 
Ortungsmodul 2 gelieferten, diversen Ortungsdaten und unterzieht 
speziell die empfangenen Positionsdaten einem herkommlichen Map- 
Matching-ProzeS, in welchem die vom Ortungsmodul 2 ermittelte 
Fahrzeugposition mit Daten einer digital abgespeicherten Wege- 
netzkarte abgeglichen wird. Durch diesen Prozefi ermittelt die 
Navigationseinheit 5 eine gegebenenf alls korrigierte, exakte 
J^^^Fahrzeugposition mit einer neuen Ortungsgenauikeitsklassif ikai - 
B IjPt ion (Ortungsgute) und gibt diese sowie begleitende Wegenetzin- 
^B^^f ormationen, wie Orts- und Stra&ennamen, auf den Datenbus 1 aus. 
Die an den Datenbus 1 angeschlossenen Busteilnehmer konnen dann, 
soweit sie Fahrzeugpositionsdaten benotigen, hierfiir die von der 
Navigationseinheit 5 bereitgestellten exakten Fahrzeugpositions- 
daten verwenden. Dies gilt insbesondere auch fur die Telematik- 
diensteinheiten 3 . 

Des weiteren gibt die Navigationseinheit 5 auf den Datenbus 1 
Positionskorrekturdaten aus, welche die eventuelle Abweichung 
der von ihr ermittelten exakten Fahrzeugposition von der vom Or- 
tungsmodul 2 ermittelten Fahrzeugposition reprasentieren . Das 
Ortungsmodul 2 kann diese ruckgekoppelten Posit ionskorrekturda- 
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ten bzw . Korrekturparameter vom.Datenbus 1 entnehmen und zur 
entsprechenden Korrektur seiner Ortungsbestimmung heranziehen, 
um die Posit ionsbestimmungsgenauigkeit zu verbessern. 

Das in Fig. 3 wiederum schematisch und teilweise dargestellte 
Fahrzeugdatenbussystem entspricht demjenigen von Fig. 2, wobei 
wiederum fur funktionell gleiche Elemente ubereinstimmende Be- 
zugszeichen verwendet sind, mit der Ausnahme, daS ein modifi- 
ziertes Ortungsmodul 2' verwendet ist, das nur die Ortungsre- 
cheneinheit 2a und den GPS-Empf anger 2b, jedoch kein Gyroskop 
enthalt. In diesem Fall enthalt das Ortungsmodul 2' Mittel zum 
^^Sflf^kbusseitigen Empfangen und Auswerten von Gyrodaten eines Fahrdy- 
MjjJiWnamik-/Radschlupf regelsystems , z.B. von einem ESP-Steuergerat . 

Dies fiihrt zu zuf riedenstellenden Ergebnissen, wenn die Gyrosen- 
sormittel des Fahrdynamik-/Radschlupf regel systems eine ausrei- 
chende Genauigkeit bzw. Leistungsf ahigkeit und Zuverlassigkeit 
besitzen. Das Fahrdynamik- /Radschlupf regelsystem stellt die er- 
mittelten Gyrodaten auf dem Datenbus 1 zur Verfiigung, von wo sie 
vom Ortungsmodul 2 1 abgerufen werden konnen. 

Das in Fig. 4 schematisch und teilweise dargestellte Fahrzeugda- 
tenbussystem entspricht demjenigen von Fig. 2, wobei insoweit 
wiederum gleiche Bezugszeichen fur funktionell gleiche Elemente 
^^^verwendet sind, mit der Ausnahme, dafi ein modif iziertes Ortungs- 
^^Bmodul 2' 1 verwendet ist, das zusatzlich eine integrierte GPS- 
^^Antenne 4a enthalt. Dadurch entfallt die Notwendigkeit einer se- 
parat am Fahrzeug zu montierenden und an das Ortungsmodul anzu- 
schlieSenden GPS-Antenne. 



Wie die obigen Ausf uhrungsbeispiele deutlich machen, wird durch 
die vorliegende Erfindung ein Fahrzeugdatenbussystem verwirk- 
licht, bei dem ein als eigenstandige Baueinheit realisiertes Or- 
tungsmodul, z.B. in Form einer separaten Box oder eines Steckmo- 
duls, als Busteilnehmer in das Bussystem eingebunden ist und al- 
le zur Ortungsbestimmung verwendeten Komponenten enthalt bzw. 
hierfur erf orderliche Eingangsinf ormat ionen iiber den Datenbus 
empfangt. Das Ortungsmodul kann als kleinbauende Standardbox 
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weltweit in den verschiedensten Fahrzeugen ohne groSere Anpas- 
sungsmafinahmen eingesetzt werden. Schon ohne implement ierte Na- 
vigations- oder Notruf funktionalitat lassen sich mit den vom Or- 
tungsmodul gelieferten Ortungsdaten ortsbezogene Dienste nutzen, 
wie Diebstahlverf olgung, Stichprobenf ahrzeug-Verkehrslagebestim- 
mung etc. Die Nutzung der vom Ortungsmodul bereitgestellten Or- 
tungsdaten macht das System unabhangig von den Herstellern ver- 
wendeter Kommunikationsgerate , wie Telef onapparate . Mit Hilfe 
der Ortungsdaten des Ortungsmodul s kann eine Anzeige der Him- 
melsrichtung und/oder von Langen- und Breitengrad der aktuellen 
Fahrzeugposition erfolgen, was beispielsweise fur eine Pannenin- 

^feji*^kf ormation hilfreich sein kann. Weiter ist eine hochgenaue Uhr 
^^^Hfnit Anzeige der weltweit im jeweiligen Land gerade giiltigen Uhr- 
zeit ohne komplizierte Meniieinstellungen durch den Benutzer rea- 
lisierbar. Die Uhrzeit kann z.B. in einem Kombi instrument oder 
in einem Standheizungsmodul angezeigt werden, wodurch sich ein 
separater Uhr-Chip einsparen lafit . Die Nutzung der Hohenlagein- 
formationen des Ortungsmoduls durch eine Motor- und/oder Getrie- 
beelektronik spart einen eigenstandigen Hohensensor ein. Die 
durch das Ortungsmodul in standardisierter Form bereitgestellten 
Ortungsinf ormationen hinsichtlich Position, Ortungsgenauigkeits- 
klassif ikation (Ortungsgute) , Fahrtrichtungswinkel , Drehrich- 
tung, Hohenlage, Fahrzeugneigung etc. lassen sich viber den Da- 

A^^tenbus flexibel von den verschiedenen, auf Ortungsinf ormationen 
J»>asierenden Systemen verwenden, z.B. fur Notruf, Taxiruf, Navi- 
^^^gation, Kurvenwarner , St ichprobenf ahrzeug- Verkehrslage- 

best immung , Fahrdynamikregelung , Ant iblockiersystem, Ant r iebs - 
schlupf regelung, Getriebe, Motorelektronik, Kombi instrument und 
Komf ort - Inf ormat ionen . 
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Patentans p riiche 

1. Fahrzeugdatenbussystem mit 

- Ortungsmitteln mit einer Ortungsrecheneinheit (2a) und ei- 

^few^^ier Ortungssensorik, die wenigstens einen GPS-Empf anger (2b) mit 
V taMzugehoriger GPS-Antenne (4) und Gyrodatenerf assungsmittel (2c) 
umfaftt, und 

einem Datenbus (1) , iiber den mehrere angeschlossene Bu- 
steilnehmer miteinander in Dateniibertragungsverbindung stehen, 
dadurch gekennzeichnet, daft 

die Ortungsmittel ein als einer der Busteilnehmer ausgebil- 
detes Ortungsmodul (2) beinhalten, das zum Empfangen wenigstens 
von Raddrehzahldaten und Vorwarts/Ruckwarts-Fahrtrichtungsdaten 
iiber den Datenbus (1) , zur Gewinnung wenigstens von Fahrzeugpo- 
sitionsdaten, Fahrtrichtungswinkeldaten, Fahrgeschwindigkeitsda- 
ten und Hohenlagedaten und zum Ausgeben dieser gewonnenen Daten 
A^^auf den Datenbus eingerichtet ist und hierzu folgende Elemente 
«j*nthalt: 

^^^^(i) die Ortungsrecheneinheit (2a) , 

(ii) den GPS-Empf anger (2b) und 

(iii) ein Gyroskop (2c) oder Mittel zum busseitigen Empfangen und 
Auswerten von Gyrodaten eines Fahrdynamik-/Radschlupf regel- 
systems . 

2. Fahrzeugdatenbussystem nach Anspruch 1, weiter 
dadurch gekennzeichnet, daft 

das Ortungsmodul (2 ,f ) eine integrierte GPS-Antenne (4a) ent- 
halt . 
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3. Fahrzeugdatenbussystem nach Anspruch 1 oder 2, weiter 
dadurch gekennzeichnet, daft 
ein weiterer Busteilnehmer von einer Navigationseinheit (5) ge- 
bildet ist, welche die Fahrzeugpositionsdaten vom Ortungsmodul 
(2) uber den Datenbus (1) empfangt und durch einen Map-Matching- 
Prozeft Positionskorrekturdaten gewinnt, die sie zur Ruckkopplung 
an das Ortungsmodul auf den Datenbus gibt. 



4. Fahrzeugdatenbussystem nach einem der Anspruche 1 bis 3, 
weiter 

dadurch gekennzeichnet, daft 
eine oder mehrere Telematikdiensteinheiten (3) als weitere Bus- 

eilnehmer vorgesehen sind, welche vom Ortungsmodul (2) oder der 
Navigationseinheit (5) gewonnene Daten nutzen. 



5. Fahrzeugdatenbussystem nach einem der Anspruche 1 bis 4, 
weiter 

dadurch gekennzeichnet, dafi 
als ein jeweiliger weiterer Busteilnehmer eine Motor- und/oder 
eine Getriebesteuerungseinheit vorgesehen ist f welche die vom 
Ortungsmodul (2) gewonnenen Hohenlagedaten nutzt. 



6. Fahrzeugdatenbussystem nach einem der Anspruche 1 bis 5, 
weiter 

adurch gekennzeichnet, dafi 
das Ortungsmodul (2) Teil eines weiteren Busteilnehmers ist, wo- 
bei die Ortungsrecheneinheit (2a) von diesem Busteilnehmer fur 
zusatzliche Aufgaben verwendet wird. 



4/2 



- Positionsdatan 

- Rlchtungswinkel 

- Geschvrfndlgkeit 

- Hoho Qber NN 

- Zett (GMTAJTC) 




Telemab'kdienste 
(2. B. Notruf. 
Diebstahlverfolgung, 
Floating Car Data etc.) 




- DrehzahlfQhlorimpulse/ 
Zottoinheit vom Fahr 
dynamtksyslorn (ESP/ABS) 

- FahrtricWung (vorwflrts/rOckwarts) 




• exakte Position 

- Oris- und StraOenname 

- Korrekturparameter 




- DrehzahtfQhlerimpulse/ 
Zeftemhelt vom Fohr- 
dynamtksvsteoi (ESP/ABS) 

. Fahrtricfttung (vonwaYts/rOdcwarts) 

- Kotts Wurparameter von dor Navigation 



} 

2U 
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- Positions*} atari 

- Richtungsvvinkel 

• Geschwtndkjkelt 

• Hone Ober NN 
-Zaft (GMTAJTC) 



GPS-Anfonne 



1- 



Ortungsmodu! 



GPS-ReceJverj 



CPU 



- DrehzahtTuhJerimpuise/ 
Zefteinheit vom Fahr- 
dynamiksystam (ESP/ASS) 

- Fahrtrfchhjng (vorwarts/rOckwarts) 

- Korrekturpara meter von der Navigation 

- Gyrodaten vom ESP^Steuergerat 



exakte Position 
Ofts- und Straaenname 
Korrekturp ammeter 




Telematfkdienste 
(z. B. Notruf. 
Diebstahlverfolgung, 
Floating Car Data etc.) 





- Posttionsdaten 
• RichtLmgsvsrtnkel 

- GeschwindigkeJI 

- Hone Dber NN 

- ZeH (GMTAJTC) 

1> 



- eicakte Position 

• Ctts- und Straaenname 

- Korrekturparameter 



GPS- 
Antenne 


Ortungsmodu! A 


GPS-Recetver 


Gyro ' j 


,/ CPU 4 

. J 




- OreraahfflQWerimpuIse/ 
Zeiteinhett vom Fahr- 
dynamOcsystem (ESP/ABS) 

- Fahrtrichtung (vorwartsyrOckwflrts) 

- Korrekmrparameter von der Navigation 




f 



« P033.607/DE/1 



13 

DaimlerChrysler AG _ FTP/E Dr.EW/Ei 

Stuttgart 



Zusainmenf as sun g 

1. Fahrzeugdatenbussystem mit Ortungsmitteln . 

^En*^ 2 " 1 ' Die Erfindung bezieht sich auf ein Fahrzeugdatenbussystem 

■ W mit Ortungsmitteln, die eine Ortungsrecheneinheit und eine 

Ortungssensorik umfassen, die wenigstens einen GPS-Empfan- 
ger mit zugehoriger GPS-Antenne und Gyrodatenerf assungsmit- 
tel beinhaltet, sowie mit einem Datenbus, liber den mehrere 
angeschlossene Busteilnehmer miteinander in Datenubertra- 
gungsverbindung stehen . 

2.2. Erf indungsgemafi beinhalten die Ortungsmittel ein als einer 
der Busteilnehmer ausgebildetes Ortungsmodul, das zum Emp- 
fangen wenigstens von Raddrehzahldaten und Vorwarts/Ruck- 
warts-Fahrtrichtungsdaten uber den Datenbus, zur Gewinnung 
wenigstens von Fahrzeugpositionsdaten, Fahrtrichtungswin- 
keldaten, Fahrgeschwindigkeitsdaten und Hohenlagedaten so- 
wie zum Ausgeben dieser gewonnenen Daten auf den Datenbus 
eingerichtet ist und hierzu die Ortungsrecheneinheit, den 
GPS-Empfanger und ein Gyroskop oder Mittel zum busseitigen 
Empfangen und Auswerten von Gyrodaten eines Fahrdynamik-/ 
Radschlupf regelsystems enthalt . 

2.3. Verwendung z.B. in Automobilen. 



